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図4:モデル空間の中で､各分岐で得られたモデルの
組合わせoここでクロスは協調に至った分岐を､ダイ
アモンドは裏切りに至った分岐を措いてある｡ゲー
ムの利得表はp-1.7とq=0.5を用いている｡
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図 5:この相図は､相互裏切りパターンを初期値と
したときの可能世界の構造をpとqの関数としてみ
たもの.(a)は総分岐数O(b)はそのうち相互裏切り
に至らなかった分岐の数｡ゲーム回数60までの分岐
を計算している｡暗いところほど､(a)ではより分
岐をし､(b)ではより協調アトラクターが含まれて
いることを示している｡(b)の斜線は分岐の総数が
10000以上になったため､協調アトラクター分岐数
の下限を表している｡
みたように相互裏切り状態からの発展は意味がある｡
というのは､どの履歴パターンから出発したにせよ､
相互協調か裏切りのアトラクターに吸い込まれてい
く｡そのためその後可能世界の分岐がどのような構造
をもつかは､相互協調からの分岐と相互裏切りから
の分岐の構造で決まるからである｡しかしどの(p,q)
領域で分岐が複雑になるか､あるいはそれが先読み
の長さにどう依存するかなどは現在解析中であるo
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